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Kursi roda merupakan alat bantu jalan bagi seseorang yang memiliki 
kekurangan fisik ataupun mempunyai masalah dengan kesehatannya sehingga tidak 
memungkinkan untuk menggunakan kakinya untuk berjalan. Kursi roda yang sering 
terlihat di berbagai rumah sakit maupun di lingkungan sekitar kita, kebanyakan masih 
menggunakan sistem yang manual. Sistem kursi roda yang masih manual membuat 
manusia tidak dapat bergerak secara leluasa. Oleh karena itu diperlukan sistem 
pengendalian pada kursi roda agar pengguna kursi roda dapat bergerak secara lebih 
leluasa 
Pada skripsi ini akan dibuat sebuah kursi roda elektrik yang dilengkapi dengan 
sistem pengereman otomatis. Kontrol utama adalah perintah suara dari pengguna 
menggunakan alat pengenal suara yaitu Voice Recognition V3 Module. Ada 5 perintah 
yang digunakan untuk mengoperasikan kursi roda elektrik ini, yaitu “maju”, “mundur”, 
“kanan”, “kiri” dan stop. Untuk menambah kenyamanan pengguna maka ditambahkan 
sistem pengereman otomatis apabila kursi roda elektrik mendeteksi halangan yang ada 
di depan maupun belakangnya dengan jarak kurang dari 50cm. 
Kursi roda elektrik yang direalisasikan mampu mengeksekusi 5 perintah suara 
yang diucapkan yaitu maju, mundur, kanan, kiri dan stop. Kursi roda elektrik mampu 
melakukan pengereman otomatis apabila mendeteksi halangan yang ada di depan dan di 
belakangnya dengan presentase keberhasilan 100% dan waktu yang dibutuhkan untuk 
melakukan pengereman rata-rata adalah 2,4 detik dan 3 detik. 
 
 












This wheel chair is a walking aids for someone who has physical disability or has a 
problem with health so can’t move using their legs for walking. Wheel chair is often 
seen in many hospital or our surroundings  which is used by medical patient or someone 
who has physical disability, most of them are still using manual system. The wheel 
chair that is using manual system probably make someone who is using it can’t move 
freely. Therefore, it is needed to control system on wheel chair so that the user can 
move more freely. 
  In this study, an electrical wheel chair which has equipment with automatic 
breaker system has been made. The main control is voice command from the user using 
voice recognition tool namely Voice Recognition V3 Module. It has 5 voice commands 
which are used for operating the electrical wheel chair, these are “maju”, “kanan”, 
“kiri” and “stop”. For adding their comfortable zone so  it has automatic breaker system 
is the electrical wheel chair detects an obstacle at the front of it or in the backward of it 
with distance less than 50 cm. 
 The electrical wheel chair which is realized can execute 5 voice commands, 
which are “maju”, “mundur”, “kanan”, “kiri” and “stop”. It can brake automatically if it 
detects an obstacle at the front of it or at the backward of it with has percentage of 
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Offline Tidak membutuhkan koneksi internet 
Online membutuhkan koneksi internet 
PWM Pulse width modulation 
UART Universal Asynchronous Receiver-Transmitter 
ICSP In Circuit Serial Programming  
Input Masukan 
Output Keluaran 
ADC Analog to digital converter 
LED Light emitting diode 
Trigger Pemicu 
Portable Mudah dibawa dan mudah digunakan 
CW Clock Wise 
CCW Counter Clock Wise 
TX Transmitter 
RX Receiver 
 
 
